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кик“ = фев 
Я 수 76 вена 
5 хо р М то: Ф г 
се“ Та Еж бет 
Жа Я Мы лө 
29) 
ют У кр сми“ 
ч М Що 회 № он 의 그 데모 
паній сі Л 163 
тои па ЛЭ 
Бф 0 тю Ро а 
тоолох 7 кт ртк 
= Е 
о о 
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] 지 역과 원거리 


тА 
чаті 


, 상기 


са 
역 


제 기 쪽으로 제 1 거 리 만 큼 이 격 된 21491 원거리 А 


Шо 


= 제 2 해 상도, #12 


== 가지 


ㅎ 


으 
7-2 


‚ 제 1 해 상 도 에 비해 У 
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체 의 개 


및 이동 


이 동 체 의 존 재 여부 


" 상 도 가, 기 준 개수 ㅁ 


히 


으 


의 


«Р 


합 성 영성 


6:5 аб ЗШ 
ж ҳо МО хо 18 
о то о чані о 5 
125 Ер 28 
Шо үл тл ын з 
И И р ~ 때 내 
то 77 70 Ка ТС 
ЕЕ рай Д 
~ ㅎㅎ 5 о Я < - 
нуво бо ЭР 
то К юн ЗГ ло 
то хр хр Х то а и 
хо Ко Мо Т то № ЕА 
мэн Мо КО ру Ко то 
А м М ~ 
об кво 오버 
0 чо 9 ^ хо 70) 
Рая и 
зол | р 
хо ни 더 페 
м 07 5 во 0 Я ар 
ан че ТЕ тоо о 
< хо қ то № К то 
Тее "Ме Фу 
дг 4 < 호 Шо Сэ! 
КК Зо . Зи 
им хх в хо 
т ае а 
ЕНЕ в ко ® 
КО до Зои д 9) 
гіз 
пе беж АН 
| ор < < 
"주 호일 ёр ПНО 78 тр хо 
я ж о то М т то 
що що Пе Мо № 
пого со ке До 이 75 09) ша 
=“ _ 4р 2 ХО йн 
(02015, а % дг 
ко ТМ са ®_ 
Хо А 도 хог 
с р тр ки ~ 20 до ЯР < 29 
조조 Бор во. 
인 5 5 «кою ся 
до вг 9 Палм Ша 
кк - що т- © 
поро р р пе 
тежу кони жо 
Ен 
이 нэгээ 
еее ко жоқ 
до т _ реш _ 
Г. Що 9 Шо од 
ити Иж қ. 
хо отр ою то ХО оо 호사 
шкет З оқ 
у у 
сл сл 
о С 
= 으 


하며, 나 머 지 를 제 3 해 상 도 로 


МАР = 생성 


5 


제 2 


Шағала 생성 


히 


} 고 , 상기 4 


+ 
К 


개 


이 동 체 의 개 수 가 기 


, 상기 복 수 의 카 메 라 는 각 


의 카 메 라 로부터 전 


합 


있다. 따라서, 통 제 기 에 서 


중 2- 
신 할 수 


~ 
г 


개 념 적 으로 나타낸 도 면 이 다. 


를 
та 


발 명 의 실 시 예 에 따 


1 은 본 


ㄷ 
== 


[0031] 


ДЕ 
сч 


№ 


3-0 


ㄷ 
= 


발 명 의 실 시 예 에 따 


본 


| 


ъг я 
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Жэ 


한 구체적인 108: 


명 을 실 시 하기 위 


н} 
= 


다. 그러나 


| 예 를 더욱 상세히 설 명 하 기 로 한 


АЈА 


명의 


н} 
= 


하여 본 


| 


라마 


| 


У 


у 


하여, 3605 


о 


위 


ха 


та 


의 


лі 


і 


СЕРЕ 


1- 


1- 


하에서 


(9) 


이때, 이 


4609] 작 전 을 


이에, я Я ( ) 또는 적 (#) 의 427 있거나, 


[0039] 


[0040] 


발 명 의 실 시 예 에 따른 감 시 기와 통 제 기를 도 시 한 블 록 도 이 다. 


3 은 본 


= 
== 


면 도 이다. 


8 


ҮЕ 


| 동 이 가 


](1000) 는 е 


З А 


시 예 에 따른 감 시 주 


[0041] 


감 시 기 (1100) 의 


т] 
ж 


한 감 시 기 (1100) 


ІШІ 복 수 의 카 메 라 (1120: 


Ах 


} 량 (1110) 에 


А 


ХН (1110), 


2 
능한 


는 이동 가 


시 기 (1100) 


1121 내지 1126), 복 수 의 ра (1120) 


[0042] 


, ета) 카 메 라 (1120) 각 


통 제 기 (1200) 와 


а=. 
— 


‚ 감 시 기 (1100) 


또한 


тс 


[0043] 


(3 


} 성 부 (1140) 


н 


т] 
ж 


~ 
ын 


Тал, 이를 복 수 의 урц (1120) 


합성 제어 


한 


~ 
ДМ. 


ов 


신 


нь 


5 


처 리 부 (1150)), 합 성 부 (1140) 에 서 


부 (이하, 


처리 


제어 


전 시 부 (1170) 


포 함 한 다. 


하는 


(0160135) 


차 량 (1110) 은 


[0044] 


통 제 기 (1200) 로 


} 량 (1110) 은 


А 


수 있다. 보다 구체 


о] 
= 


11 
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적 명 하 면 , 차 량 은 통 제 기 (1300) 로 부터 사 전 에 입 력 된 주 행 경 로 에 의해 자 을 주 행 이 가능한 수 단 일 수 
다. =, 통 제 기 (1300) 에 감 시 기 (1100) =, 차 량 (1110) 을 이 동 시 킬 주 행 경 로 를 만 

(1110) 으 로 전 달 하면, 차 량 (1110) 은 입 력 된 주 행 경 로 를 따라 이 동 가 능 하 도록 마 련 될 수 단 일 수 있다. 물론, 이 
ч 않고, 통 제 기 (1300) 의 2-8047) 실 시 간 으로 차 량 의 이 동 을 조정할 수도 있다. 또한, 운 용 자가 차량 
( 하여 차 량 (1110) 의 주 행 을 직접 조정할 수도 있다. 


(0045) 이러한 차 량 (1110) 은 з, 기관총 во 무 장 된 차 량 일 수 있다. 보다 구체적인 예로, 차 량 (1110) 은 장갑차, 전술 


2 

29, 

ші М 
о 

о 


10046) 카 메 라 는 (1120) 차 량 (1110) 에 설 치 되어, 영 상 을 획 득 하는 촬 영 수 단 이 다. 이러한 카 메 라 (1120) 는 예컨대 적외선 
영상 센서 및 가시광 영상 센 서 를 구 비 하 는 카 메 라 일 수 있다. 다른 말로 | , 카 메 라 는 동일한 지 역 에 대 
해 적외선 영상 센 서 를 이 용 하 여 적외선 영 상 을 센싱 또는 획 득 하 고, 가시광 영상 센 서 를 이 용 하 여 가 시 광 선 영 
상 을 센싱 또는 획 득 하 는 수 단 일 수 있다 

[0047] 카 메 라 (1120) 는 зеле 마 련 되 며 , 복 수 의 카 메 라 (1120: 1121 내지 1126) 는 차 량 (1110) 주 변 의 전체 상 황 을 인 
А 또는 파악할 수 있는 영 상 이 획 득 되도록, 차 량 (1110) 을 중 심 으로 나열 배 치 된다. 이때, 카 메 라 (1120) 는 6 개 
이 상 으로 마 련 되 는 것이 바 람 직 하며, 복 수 의 카 메 라 (1120) 는 차량 주 변 지 역 에 대한 영 상 을 획 득 할 수 있도록 나 
열 배 치 된다. 예컨대, 복 수 의 카 메 라 (1120) 는 도 29] 도 시 된 바와 같이, 차 량 (1110) 상에서 그 나열된 형 태 가 
990) 되도록 배 치 될 수 있다. 다른 말로 АЧ рН, 차 량 (1110) 의 일 위 치 를 중 심 으로, 복 수 의 카 메 라 (1120) 가 
방 사 형 으로 배 치 되며, єр 카 메 라 (1120) 와 상기 일 위 치 간 의 이 격 거 리 가 동 일 하도록 배 치 될 수 있다. 또한, 복수 


리가 동 
의 카 메 라 (1130) 간의 이 격 거 리 가 동 일 하도록 =, 등 간 격 으로 배 치 되는 것이 바 람 직 하다. 


[0048] 


= 
~ т 
[п 
|9 
ІШ 
Шы) 
о, 
па, 
ую 
Л 
М 
ію 
А 
4 
ШІ 
хо, 
х 
20, 
= 
х 
БЭ: 


120) 는 그 설치 БЕР 메 라 (1120) 가 나열 
하여 _ 원 형 으로 


의 영 상 을 얻을 


는데, 복 수 의 카 메 라 (1120) 가 차량 (1110) 을 중심 
얻을 수 있다. =, 차 량 (1110) 을 중 심 으로 360" ЧУ 


[0049] 탐 지 부 (1130) 는 카 메 라 (1120) 로 부터 획 득 된 복 수 의 영 상 을 
지 한다. 예컨대, 탐 지 부 (1130) 는 이전 시 점 에 촬 영 된 복 수 의 영 상 과 а 시 점 에 촬 영 된 복 수 의 영 상 을 비 교 하여 
이 동 체 를 감지 또는 탐 지 하 고, 그 개 수 를 탐 지 할 수 있다. ‚ 탐 지 부 (1130) 에 서 복 수 의 ~ 1121 Чх 
및 이 동 체 의 개 수 를 탐 지 하는 방 법 은 상술 


1126) 각 각 으 로부터 촬 영 된 영상 
예 에 한 정 되지 않고, 다양한 방법 


[0050] 성 부 (1140) 는 복 수 의 영 상 을 합 성 시켜 하 나 의 영 상 (이하, 합 성 영 상 ) 을 생 성 한다. 복 수 의 영 상 을 합 성 시키는 
어서, 실 시 예 에서는 хая хан 바와 같이, та 카 레 라 (1180: па 내지 икен 촬영 또는 획 득 된 
조 정 된 영 상 (이하, 조 정 영 상 ) 들 을 합 성 한다. =, 복 수 의 카 메 라 (1130: 
Зза а 영 상 에 대해 해 상 도 를 조 정 하여 함 성 시키는데, 감 시 기 (1100) 의 현 
위치, 감 시 기 (1100) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 에 따라, 상기 복 수 의 카 메 라 (1190: 1191 내지 1126) 로 부터 
ақа 각 영 상 의 해 상 도 를 조 정 한 후에 함성 


[0051] 감 시 기 (1100) 의 а 위치 및 감 시 기 (1100) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 에 따라, 복 수 의 카 메 라 (1120: 1121 내 
Я 1126) 로 부터 획 득 된 각 영 상 의 해 상 도 를 조 정 하는 것은, 통 제 기 (1200) 로 부터 입력 에 의해 조 정 되는 
зі, 이에 대한 설 명 은 이 하 에서 다시 설 명 한 다. 


카 메 라 (1120) 에 서 촬 
120) 에 서 촬 영 된 영상 


[0052] 해 상 도 를 조 정 한 다는 것 


~ ~ 
ка 


[0053] 실 시 예 에서는 카 메 라 (1120) 에 서 촬 영 된 영 상 을 30% 이 하 (00 초 과 ) 의 압 축 률 로 압 축 시켰을 ще 해상 
상도, 30% 초과, 70% 이 하 의 Тане 압 축 시켰을 Шо) 해 상 도 를 제 2 해 상도, 706 초 과 (1008 мера. 압 축 률 로 
압 축 시켰을 때 의 해 상 도 를 제 3 해 상 도 로 명 명 한다. 

[0054] 더 구 체 적 으로, 제 1 해 상 도 는 카 메 라 (1120) 에 서 촬 영 된 영 상 을 5% 이상, 30% 이 하 의 압축 
2 해 상 도 는 카 메 라 (1120) 에 서 촬 영 된 영 상 을 40% 이상, 60% 이 하 의 압 축 율 로 압 축 한 해상도, 제 3 해 상 도 는 카메라 
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해 상 도 가 낮다. 
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다. 그리고, 제 2 


о 


эй 
} 대 적 으 로 높은 해 상 도 를 가지 


Еее 감 소 되므로, А 
о 


А 


о 
ел 


가 할 수록 
히 


1 그 


ㅎ 


те 


о 


에 비 


카 메 라 (1120) 에 서 촬 영 된 영 상 을 80% 이상, 85% 이하 압 


28 


1- 


해상도, 제 3 해 상 도 는 카 메 라 (1120) 에 서 


(1120) 에 서 


복 수 의 카 메 라 (1120) 


155 
= 


[0057] 


신 


제 기 (1200) 로 


Шо 


입력 
신 부 (116 


| 


위 


Я 


©: 
어진 주 행 경 로 가 


= 
= 
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} 량 (1110) 의 


та 


= 


А 
통제 통 신 부 (1230)), 통제 


(1160) 
ІН 


га 


신부 
на, 
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© 
ДВА 
та 
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ЖЕ 


о 
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} 는 조 종 부 (1210), 
(1240) 


ха 


= 


ја 
Т 


о 
1, 조 종 부 (1210) 에 는 사 전 에 


전시 


히 


위 


Зо» 
1- 


하 


рої, 감 시 기 (1100) 의 


ㅎ 
동 


= 


РІ 위 


, 통제 제어 처 리 부 (1220)) 


차 량 (1110) 의 이 동 을 제어 


에 전 시 (01601357) 


ја 
ас 


구 


1- 
| ТЕ 


= 


통제 통 신 부 (1230) 


(1230) 


1- 
1- 
ы 
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а 


1- 
ло 


호 


А 
} 량 (1110) 의 이 동 을 제어 


, 통 제 기 (1200) 
} 량 (1110) 이 감 시 지 


1 


лі 
ЛЕ 


А 
5 
% 


А 
, 의 


1- 


1- 
72. 
1- 


15 


А 
а 


소스 


(9) 


통 신 부 (1160) 는 통 제 기 (1200) 로 부터 


[0058] 


한다. 


5 
치 에서 탐 지 부 (1130) 로 부터 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 에 따라, 


통 제 기 (1200) 의 
조 종 부 (1210) 


А, 


[0059] 
[0061] 


= 
+ + 


용 자 가 조 종 부 (1210) 


으 
ын 


이에 


바꿔 입 


= 
= 


용 자 가 ховч (1210)9| 실 시 간 으로 주 행 경로 


о 


о} 
Ж. 


= 
= 


또한, 합 성 부 (1140) 어 


안느 по 


= 


же 


(1160) 


ы 


1 


А 
= 


о 


= 
상 도 가 높다. 


} 량 (1110) 이 현재 위치 


, 조 종 부 (1210) 로 부터 차 량 의 Я 위치 
А 


하여 


оо 


이용 


3 


= 


– 13- 


о 


о 


>. 


] 


а, 


А о до 


~ 


$ 


시 기 (1100) 에 서는, 감 시 기 (1100) 또는 차 량 (1110) $ Я 위 


통해 차 량 (1110) 의 이 동 을 제어 
정 되지 않고, 0959 같은 위 치 센서 


합 성 부 (1140) 에 서 


1 


= 


жа 


(1210) 


ја 


== 


о 


= 


= А 138. (1160, 1230) 간에 А} 


#2171 (1100) 9] 


| 차 량 (1110) 의 9] 


생 될 수 있다. 


ча 


그런데, 감 시 기 (1100) 와 통 제 기 (1200) 간의 


그리고, 
=; 


[0062] 
[0064] 
[0065] 
[0066] 


[0067] 


[0069] 


[0070] 


[0071] 


[0072] 


[0073] 


[0074] 


[0075] 


[0076] 


[0077] 


[0078] 


[0079] 


다. =, 통제 제어 처 리 부 (1220) 는 감 시 기 (1100) 의 а 위치 및 а 위 치 에서 аа 이 동 체 의 탐 지 개 수 에 따라, 
복 수 의 카 메 라 (1120) 로 부터 촬 영 된 복 수 의 영상 заз 해 상 도 를 조 정 하기 위한 명 령 인 복 수 의 조정 명 령 을 4 
성 한 다 . 그리고, 통제 제어 Жақ (1200444 생 성 된 복 수 의 조정 명 령 은 통제 통 신 부 (1230) 및 감시 통신부 
(1160) 를 통해 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 송신 또는 전 달 된다. 합성 제어 처 리 부 (1150) 는 전 달 된 복 수 의 조정 
명 령 을 복 수 의 카 메 라 (1120: 1121 내지 1126) 로 전달 또는 입 력 한 다. 그러면, 복 수 의 카 메 라 (1120) 는 그 각 각 어 
д 촬 영 된 영 상 을 합 성 부 (1140) 로 출력 또는 전 달 하는데 있어서, 입 력 된 조정 명 령 이 되도록 해 상 도 를 조정 한 
후에 합 성 부 (1140) 로 전 달 한 다. 

상 기 에서는 통제 제어 처 리 부 (1220) 로 부터 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 전 달 된 복 수 의 조정 명 령 을 복 수 의 카메라 
(1120) 로 입 력 하는 것을 설 명 하였다. 하지만, 이에 한 정 되지 않고, Ын 제어 처 리 부 (1150) 는 입 력 된 복 수 의 ж 
정 명령 각 각 을 합 성 부 (1140) 로 전달할 수도 있다. 이러한 경우, 복 수 의 카 메 라 (1120) 각 각 으 로부터 합 성 부 


о 7-1 а 
(1140) 로 출력 또는 전 달 된 복 수 의 영상 각 각 은 합 성 부 (1140) 에 서 조정 명 령 으로 조 정 되며, 이후 합 성 된다. 
리 


먼저, 적의 종 심 (@\#) 지 역 을 파 악 한 다 . 이때, 위성 또는 항 공 기 를 통해 적의 종 심 지 역 을 파악할 수 있다. 파악 
된 적의 종 심 지 역 은 통 제 기 (1200) 의 통제 제어 처 리 부 (1220) 로 전 달 된다. 


운 용 자 또는 통제 제어 даљој 전 달 된 зачала 이 용 하 여 а 상 황 을 인지 또는 파 악 하기 위한 і 
кра) 설 정 한다. 감 시 지 역 004) 은 도 5 에 маја 바와 같이 종 심 지 역 (04), 중 심 지 역 (04) 및 원거리 지역 
ПА) ет 분 할 된 다. 다른 말로 설 명 하면, РАЈ] 241 (МА) 2- 종 심 지 역 (04), 중 심 지 역 (04), 원거리 294(1А4)е 포함 
한다. 이때, 중 심 지 역 (08) 은 종 심 지 역 (04) 과 원거리 지 역 (14) 사 이 에 있는 지 역 으로 설 명 될 수 있다. 

이 하 에서는 за 설 정 하고, 감 시 지 역 004) 을 종 심 지 역 (04), 중 심 지 역 (08) 및 원거리 지 역 ([40 으 로 분 
할 하는 방 법 에 대해 보다 구 체 적 으로 설 명 한 다 


도 5 에 도 시 된 바와 같이, 설정된 (РА) 중 통 제 기 (1200) 와 가장 멀리 떨어진 지 점 을 제 1 지 점 (21), я 
Я (Р1) = 통 제 기 (1200) 쪽 으로 51171411) 만큼 떨어진 지 점 을 제 2 지 점 (『2) 라 고 할 때, шэг. 
22718 (Р2) 사 이 의 지 역 을 (МА) ом 설 정 한다. 이때, 제 1 거 리 (11) 는 운 용 자가 МАЈА (Р) 위치, 

심 지 역 (04) 의 면적 등에 따라 조 절 하여 설정할 수 있다. 


그리고, 설정된 종 심 지 역 (01) 중 통 제 기 (1200) 와 가장 인접한 지 점 을 제 3 지 점 (23), 제 3 지 점 (23) 으 로부터 상 7 
통 제 기 (1200) 쪽 으로 제 2 거 리 (12) 만 큼 떨어진 지 점 을 제 4 지 점 (4) 이 라고 할 때, 513515 (РЗ) 545154 (РА) Ае 
지 역 을 중 심 지 역 (64), Я44 (Р2) 5 제 3 지 점 (02) 사이 지 역 을 원거리 49(4) ге 설 정 한다. 여기서, 제 4 지 점 
(Р4)3} 제 2 지 점 (02) 사 이 는 제 3 거 리 (1[3) 만 큼 Чан 것으로 설 명 될 수 있다. 그리고, 제 2 거 리 (12) 는 제 1 지 점 
(11) 및 제 3 지 점 (1[3) 의 위치, «81219 (РА) 29] 면적 등에 따라 조 절 하여 설정할 수 있다. 


М 


이와 같은 방 범 으로 도 бој 도 시 된 바와 같이 감 시 지 역 004) 이 설 정 되고, 감 시 찌 역 00) 이 종 심 지 역 (08), 중심 
9 (СА) 및 원거리 지 역 (1Ｌ/) 으 로 분할 또는 구 분 된다. 


원거리 지 역 (14) 은 적의 작 전 지 역 으로 파 악 된 ФА (ПА) 멀리 떨어진 지 역 을 의 미 하 는 것으로서, 적의 4 
전 수 행 이 이 루 어 지 지 않거나, 이루어질 가 능 성 이 낮은 지 역 일 수 있다. 다른 말로 설 명 하면, 원거리 지 역 (1.4) 은 
중 심 지 역 (01) 및 종 심 지 역 (14&) 에 비해 위 험 도 가 상 대 적 으로 낮은 지 역 일 수 있다. 그리고, 종 심 지 역 (04) 과 원 거 
Я 지 역 (14) 사 이 에 위 치 된 중 심 지 역 (64) 은 , 원거리 2914021 비해 494 (ФА) 상 대 적 으로 인접한 지 역 으 
로서, 원거리 АПА) 비 해 서 는 상 대 적 으로 위 험 도 가 높고, 4015|9)(ОА)9| 비 해 서 는 상 대 적 으로 위 험 도 가 
낮은 Ар Ч 수 있다. 


ој 
7 


통제 제어 처 리 부 (1220) 는 상 술 한 바와 같이 감 시 기 (1100) 또는 차 량 (1110) 의 4 위치 및 а 위 치 에 서 탐 지 된 
이 동 체 의 탐 지 개 수 에 따라 27220] 영상 각 각 을 조정할 조정 명 령 을 생 성 한다. 리미. 통제 а 처 리 부 (1220) 는 
차량 ==, 감 시 기 (1100) 가 ФА] 9 (МА) 중, 종 심 지 역 (04), 54415161 (СА) 및 원거리 ХА) 중 어느 지 역 에 위 
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치 하 고 있 느 냐 에 따라서 조정 명 령 을 생 성 한다. 

[0080] 통제 제어 처 리 부 (1220) 에 서 생 성 되는 조정 명 령 은 상 술 한 바와 같이, 복 수 의 카 메 라 (120) 로 부터 촬 영 된 영 상 의 
해 상 도 를 조 정 하기 위해 생 성 되는 명 령 값 이다. 그리고, 실 시 예 에서는 복 수 의 카 메 라 (120) 로 부터 촬 영 된 복 수 의 
영 상 의 해 상 도 를 조 정 하는데 있어서, 상 술 한 바와 같은 제 1 내지 제 3 해 상도 중 적어도 하 나 의 해 상 도 로 조 정 한 
다. 이에, 통제 제어 처 리 부 (1220) 에 서 생 성 되는 복 수 의 조정 명령 각 각 은 제 1 해 상도, 제 2 해 상도, ша. 중 
어느 하 나 를 포 함 하는 것일 수 있다. 그리고, 복 수 의 조정 명령 각 각 은 감 시 기 (1100) 의 현 위치 및 8 위 치 에서 
탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 에 따라 달라진다. 


[0081] 그리고, 이 하 에서 예컨대 ' 조 정 명 령 이 제 1 해 상 도 로 생 성 ' 된 다 라는 설 명 은, 통제 제어 처 리 부 에 서 ' 제 1 해 상도 
= 의 미 일 수 있다. 그리고, 제 3 해 상도, 제 3 해 상 도 의 경 우 도 마 찬 가 지 이다. 


[0083] 이하, 통제 제어 처 리 부 (1220) 에 서 감 시 기가 (МА) 중 어느 지 역 에 있 느 냐 에 따라 조정 명 령 을 생 성 하 는 
чо] 대해 설 명 한 다. 이때, 감 시 기 (1100) 는 6 개의 카 메 라 를 포 함 하는 것을 예 를 들어 설 명 한 다. 또한, 6 개의 
도 3 및 도 4 에 도 시 된 바와 같이 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 로 명 명 한 다. 


[0084] 그리고 와 같이 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에서 영 상 이 획 득 되는데, 각 각 에서 획 득 되는 9 
же 제 1 내지 제 6 영 상 이 라 명 명 한 다. 또한, 41 내지 제 6 영 상 각 각 의 해 상 도 를 조 정 하기 위해 생 성 되는 명 령 을 
АІ 내지 제 6 조 정 명 령 으로 명 명 한다. 

[0085] 그리고, 이 하 에서 예컨대 ' 제 1 조 정 명 령 이 제 1 해 상 도 로 생 성 된 다 ' 라는 기 재 는, 제 1 영 상의 해상도 조 정 을 명령 
하는 제 1 조 정 명 령 이 ' 제 1 해 상 도 ' 가 된다는 의 미 이다. 다른 말로 설 명 하면, 제 1 조 정 명 령 이 제 1 해 상 도 로 결 정 된 다 
= 의 미 일 수 있다. 그리고 이러한 제 1 조 정 명 령 은 =, ' 제 1 영 상 을 제 1 해 상 도 로 조 정 하 라 ' 라는 명 령 이다. 또한, 
구체적인 예 를 들지 않았지만, 제 2 내 지 제 6 조 정 명 령 , 42 및 제 3 해 상 도 에 대해서도 마 찬 가 지 이다. 

[0086] 통제 제어 처 리 부 (1220) 로 감 시 기 (1100) 가 현재 원거리 지 역 (1) 에 있다는 신 호 가 입 력 된 경우, 통제 제어 처리 
부 (1220) 는 복 수 의 영상 각 각 에 대한 조정 명 령 을 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한다. =, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내 
ХІ 106444 촬 영 된 제 1 내지 제 6 영 상 각 각 의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 명령 =, 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 을 ы 

조정 ] 킬 제 1 조 정 명령, 제 2 영 상의 


ын ан ын 
두 제 2 해 상 도 로 생 성 한다. 보다 구 체 적 으로 설 명 하면, 제 1 영 상의 해 상 도 를 21 
싱 를 조 정 시킬 제 3 조 정 명령, 제 4 영 상의 해 상 도 를 조 정 시킬 제 


9 21 о 9%, | о] 해 상 도 를 = а 
454 명령, 제 5 영 상의 해 상 도 를 조 정 시킬 제 5 조 정 명령, 제 6 영 상의 해 상 도 를 조 정 시킬 제 6 조 정 명령 각 각 을 ы 
두 제 2 해 상 도 로 생 성 한다. 다른 말로 설 명 하 면 , 제 1 카 메 라 (1121) 로 입 력 할 제 1 조 정 명령, 제 2 카 메 라 (1122) 로 91 
чер 22-4 명령, 제 3 카 메 라 (1123) 로 입 력 할 제 3 조 정 명령, 제 4 카 메 라 (1124) 로 입 력 할 제 4 조 정 명령, 제 5 카 메 
= 


력 2 
(1125) = 9% 52-4 명령, 제 6 카 메 라 (1126) 로 입 력 할 51655734 명령 각 각 을 제 2 해 상 도 로 생 성 한다. 


[0087] 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 이 생 성 되면, 이를 감 시 기 (1100) 의 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 송 신 한 다. 그리고 합성 제 
ој 처 리 부 (1150) 는 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 해 당 하는 조정 명 령 을 입 력 한 다. =, 제 1 카 메라 
(1121) 로 제 1 조 정 명령, 제 2 카 메 라 (1122) 로 제 2 조 정 명령, 제 3 카 메 라 (1123) 로 제 3 조 정 명령, 제 4 카 메 라 (1124) 로 
제 4 조 정 명령, 제 5 카 메 라 (1125) 로 제 5 조 정 명령, 제 6 카 메 라 (1126) 로 제 6 조 정 명 령 을 힌 


입 


ЈЕ об що, 


[0088] 


о 


에, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1131 내지 2605 각 각 에서 촬 영 된 제 1 내지 제 6 영 상 을 Я1 내지 제 6 조 정 명령 
| 조 정 하고, вел 조 정 된 영상 =, АП ща | 6 조 정 영 상 을 합 성 부 (1140) 로 출 력 한다. =, 제 1 영 상은 
상은 입 력 된 제 2 조 정 명 령 에 의해 제 2 해 상 도 로 조정 

정 되고, 제 4 영 상은 입 력 된 제 4 조 정 
제 3 해 상 도 로 조 정 되고, 제 6 영 상은 


하면, 제 1 이 | 


а 91 
3 영 상은 9а дзед 명 령 에 의해 4. 
력 된 제 5 조 정 명 령 에 의 
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[0089] 


1100) 가 원거리 ХПА 있는 경우 복 수 의 영상 모 두 에 대해 제 2 해 상 도 로 조 정 하여 합성 
중 제 1 해 상 도 로 조 정 되 는 оз А) 9 ж 


. 상 оо | НА 
아니고, 8811193 (СА)ФЇ 비해서도 48445191 (А) 멀리 
에 비해 “НО, 40009] 장갑차, 자주포, 전 술 차 등 
다. 이에, 중 심 지 역 (64) 에 서 탐 지 된 이 동 체 는 표 적 이 아닐 가 능 성 이 크다. 
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Ші: Че тая о ТИ СИА АЕН ПЕВА ОС 
된다. 그리고, 원거리 지 역 ([4) 에 대한 $ 는 감 시 기 (1100) 에 있는 운 용 자가 육 
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[0092] 


[0093] 


[0094] 


[0095] 


[0096] 


[0097] 


[0098] 


[0100] 
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능 는 것이 바 람 직 하다. 이에, 감 시 기 (1100) 가 원거리 지 역 ([4) 에 있는 경우 복 수 의 
에 대해 제 3 해 상 도 로 조 정 하여 합 성 하고, 제 3 해 상도 조 정 하지 않는 것이 바 람 직 하다. 


= 예로, 통제 제어 처 리 부 (1280) 로 감 시 기 (1100) 가 현재 종 심 지 역 (04) 에 있다는 신 호 가 입 력 되면, 통제 제 
яажашэв 김 시 기 (1100) 의 탐 지 부 (1190) 로 부터 я 개의 이 등 체가 담 지 되 었 는 지 에 ва 조정 명 

다. 즉 , 종 심 지 역 (08) 중, 현 시 점 에 감 시 기 (1100) 가 위 치 된 지 접 에서, 탐지 
(이하, 탐 지 개 수 ) 가 종 심 지역 용 기 준 개수 이 상 인 지 여 부 에 따라, 조정 명령 


я 3 생 성 한다. 94, 종 심 지역 용 기 
준 개 수 는 운 용 자 에 의해 미리 결 정 되어 통제 제어 처 리 부 (1220) 에 е 


될 수 있다. 그리고, 종 심 지역 용 기 준 개 
тає 카 메 라 (1120) 의 개수, 감 시 기 (1100) 의 탐 지 능력, 주변 상 황 등에 따라 다 양 하게 변 경 될 수 있는데, 상 술 한 
바와 같이 카 메 라 (1120) 가 6 개 인 경우, 종 심 지 역 용 기 준 개 수 는 예컨대 2 개 일 수 있다. 


예 를 들어, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 종 심 지역 용 기 준 개수 이상인 경우, 복 수 의 조정 명 
З 중 일 부 를 제 1 해 상도, 나 머 지 를 Азама 생 성 한다. 이때, 제 1 해 상 도 로 생 성 되는 조정 명 령 의 개 수 가 яз 


보다 구체적인 예 를 들어 설 명 하면, 제 1 내지 제 6 영 상 각 각 의 해 상 도 를 조정할 6 개의 조정 명 령 ( 저 
정 명령) 중, 4 개의 조정 명 령 을 제 1 해 상 도 로 생 성 하 고, 나머지 3 개의 도 생 
그리고, 41 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 중, 예컨대 제 1 및 제 2 카 메 라 에 서 촬 ЗА 
А 하 나 의 이 동 체 가 탐 지 된 경우, 제 1 및 429259] 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 명 령 인 제 1 및 зе 
제 1 해 상 도 로 생 성 한다. 그리고, 나머지 제 3 내지 제 6 영 상의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 조 
중, 2 개 = 들어 제 3 및 제 4 조 정 명 령 을 제 1 해 상 도 로 생 성 하고, 제 5 및 제 6 조 정 명 로 


제 1 내지 제 6 조정 명 령 이 생 성 되면, 이를 감 시 기 (1100) 의 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 송 신 한다. 그리고 합성 제 
처 리 부 (1150) 는 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 해 당 하 는 조정 명령 
제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 는 각 각 에서 촬 영 된 제 1 내지 제 6 영 상 을 입 력 된 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 에 따라 = 
하고, 해 상 도 가 조 정 된 영상 =, 제 1 내지 제 6 조 정 영 상 을 합 성 부로 출 력 한다. =, 제 
입 력 된 제 1 조 정 명 령 에 따라 제 1 해 상 도 로 조 정 하 고, 제 2 카 메 라 (1122) 는 제 2 영 상 을 

제 1 해 상 도 로 조 정 하며, 제 3 카 메 라 (1123) 는 제 3 영 상 을 입 력 된 제 3 조 정 명 령 에 따라 제 1 해 상 도 로 조 정 하고, 저 
4 카 메 라 (1124) 는 제 4 영 상 을 입 력 된 제 4 조 정 명 령 에 따라 제 1 해 상 도 로 조 정 하며, 제 5 카 메 라 (1125) 는 제 5 영 상 을 
입 력 된 제 5 조 정 명 령 에 따라 제 3 해 상 도 로 조 정 하 고, тая 제 6 조 정 명 령 에 따라 
제 3 해 상 도 로 조 정 한 후 합 성 부 (1140) 로 출 력 한다. 간략히 설 명 하면, 제 1 내지 제 4 카 메 라 (1121 내지 1124) 각각 
조 정 하 고, 제 5 및 제 6 카 메 라 (1125, 1126) 각 
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은 제 1 내지 제 4 영 상 을 제 1 내지 제 4 조 정 명 령 에 따라 제 1 해 상 도 로 
각 은 제 5 및 제 6 영 상 을 제 5 및 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 3 해 상 도 로 조 정 한 후, 합 성 부 (1140) 로 출 력 한다. 


(1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 종 심 지 역 용 기 준 개수 미만인 경우, 복 수 의 영상 각 각 어 
을 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한다. =, Я1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 에 서 촬 영 된 제 
제 6 영 상 각 각 의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 명 령 인 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 을 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한 다. 


그리고, 통제 제어 처 리 부 (1220) 에 서 생 성 된 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 은 제어 дарена 통해 제 1 내 
지 제 6 카 메 라 (1126) 로 입 력 된다. 이에, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 ЧА 1126) 는 각 각 에서 촬 영 된 제 1 내지 제 6 영 
상 을 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 2 해 상 도 로 조 정 하고, 제 2 해 상 도 로 조 정 된 А1 내지 제 6 조 정 영 상 을 합성 
부 (1140) 로 출 력 한다. 

이 


와 같이, 감 시 기 (1100) 가 +449(04)91 있고 | 5 
8 기 준 개수 이 상 으로 탐 지 되 었 을 때, 복 수 의 영상 중 제 1 해 상 도 로 조 정 되 는 개 수 를 제 3 해 상 도 로 조 정 되는 개 


점 에 종 심 지 역 (04&) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 개 수 가 종 심 지 
역 | 
수 에 비해 많 도록 하여 합 성 한 다. 또한, 적어도 이 동 체가 탐 지 된 영 상 에 대해 제 1 해 상 도 로 조 정 하여 합 성 한 다. 


이는, 종 심 지 역 (04) 에 경우 적의 주 작 전 지 역 이기 때문에 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체가 적 (00) 또는 
} 갑 차, 전 술 차 와 같은 전 차 일 가 능 성 이 크기 때 문 이 다. 그리고, 이렇게 종 심 지 역 (08) 에 서 이 동 체가 
| 


Ај х 

Эр о 

탐 지 된 경우, 상기 이 동 체 는 표 적 일 가 능 성 이 아주 크다. 이에, 종 심 지 역 (00) 에 서 탐 지 된 이 동 체 또는 표 적 에 
대해서는 


해서는 정 밀 하게 식 별 할 필 요 가 있고, 이를 위해서는 상 대 적 으로 높은 해 상 도 의 합 성 영 상 이 필 요 하 다. 
따라서, 종 심 지 역 (2&) 에 서 제 1 해 상 도 로 조 정 되는 영 상 의 дел 중 심 지 역 및 원거리 지 역 에 비해 많 도록 한다. 


= 다른 예로, 통제 제어 처 리 부 (1120) 로 감 시 기 (1100) 가 현재 29441519) (СА)ої 있다는 신 호 가 입 력 되면, 통제 
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제어 처 리 부 (1220) 는 탐 지 부 (1130) 로 부터 몇 개의 이 동 체가 탐 지 되 었 는 지 에 따라 조정 명 령 을 생 성 한다. =, + 
심 지 역 중, а 시 점 에 감 시 기 (1100) 가 위 치 된 지 점 에서, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 중심지 
역 용 기 준 개수 이 상 인 지 여 부 에 따라, 조정 명 령 을 생 성 한다. 이때, 중 심 지 역 용 기 준 개 수 는 운 용 자 에 의해 미 
Я 통제 제어 처 리 부 (1220) 에 입 력 될 수 있다. 그리고, 중 심 지 역 용 기 준 개 수 는 카 메 라 (1120) 의 개수, 감 시 기 
(1100) 의 탐 지 능력, 주변 상 황 등에 따라 다 양 하게 변 경 될 수 있는데, 상 술 한 바와 같이 카 메 라 가 6 개 인 경우, 
중 심 지 역 용 있다. 


예 를 들어, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 
령 중 일 부 를 제 1 해 상도, 다른 일 부 를 제 2 해 상 
적 ㅣ 제 1 해 상도, 제 2 해 상도, 제 3 해 상 도 가 되도록 한다. 
수가 제 1 및 제 3 해 상 도 로 생 성 되는 조정 999 개 수 에 비해 많 도 
령 의 127} 제 1 해 상 도 로 생 성 되는 조정 명 령 의 개 수 에 비해 적 도 록 하는 것이 바 람 직 하다. 그 


탐지 또는 감 지 된 영 상 들 중 적어도 하 나 를 조정할 조정 명 령 을 제 1 해 상 도 로 생 성 한다. 


о) 설 명 하면, 제 1 내지 제 
을 
1 


( 제 1 내지 제 6 조정 명령) 
을 제 3 해 상도 성 한 다. 


생 
(1121 내지 1125) 에 서 촬 영 된 
영 


6 영 상 각 각 을 조정할 
а 


제 2 해 상도, 2 개의 조정 848 제 1 해 상도 


라 

제 1 내지 제 5 영 상 각 각 으로부터 이 동 체 가 탐 지 된 경우, 제 1 내지 제 5 영 상 중 일부 예컨대 제 1 및 제 2 영 상의 해 

상 도 를 조 정 시키기 위한 9991 제 1 및 4254 명 령 을 제 1 해 상 도 로 생 성 한다. 그리고, дз 내지 제 6 영 상 중 3 

Я 영 상 의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 чая 조정 명 령 을 제 2 해 상도, 나머지 1 개의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 
= 제 3 해 상 도 로 생 성 한다. 이 를 를 
명 


| 
때 예 를 들어 제 3 내지 제 6 영 상 중, 제 3 내지 제 5 영 상의 해 상 도 를 
9 А 9 


= 제 2 해 상 도 로 생 성 하 고, 제 6 영 상의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 


제 1 내지 제 6 조정 명 령 이 생 성 되면, 이를 감 시 기 (1100) 의 합성 제어 처 리 부 (1150) 를 통해 제 1 내지 제 6 카 메라 
1 내지 1126) 로 입 력 한다. 이에, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 는 각 각 에서 촬 영 된 제 1 

= чая 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 에 따라 조 정 하고, 해 상 도 가 조 정 된 영상 =, 제 1 내지 제 6 조 정 영 
(1140) 로 출 력 한다. 즉 , 제 1 카 메 라 (1121) 는 제 1 영 상 을 입 력 된 제 1 조 정 명 령 에 따라 제 1 해 상 도 로 조 정 하 
메 라 (1122) 는 제 3 영 상 을 $] 

된 


는 4148 제 2 조 정 명 령 에 따라 제 1 해 상 도 로 조 정 하며, 제 3 카 메 라 (1123) 는 제 3 영 상 을 입력 

제 3 조 정 명 령 에 따라 제 2 해 상 도 로 조 정 하 고, 제 4 카 메 라 (1124) 는 제 4 영 상 을 입 력 된 제 4 조 정 명 

해 상 도 로 조 정 하 며 , 제 5 카 메 라 (1125) 는 제 5 영 상 을 입 력 된 제 5 조 정 명 령 에 따라 제 2 해 상 도 로 조정 

라 (1126) 는 제 6 영 상 을 입 력 된 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 3 해 상 도 로 조 정 한 후 합 성 부 (1140) 로 출 력 한 다. 보다 간략 

а 설 명 하면, аз 제 2 카 메 라 (1121, 1122) 각 각 은 제 1 및 제 2 조 정 до] 따라 제 1 및 42448 제 1 해 상 도 로 

조 정 하고, дз 내지 제 5 카 메 라 (1123 내지 1125) 각 각 은 제 3 내지 제 5 조 정 명 령 에 따라 Яз 내지 제 5 영 상 을 제 2 
로 조 정 하며, 제 6 카 메 라 (1126) 는 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 6 영 상 을 제 3 해 상 도 로 А әј 합 성 부 (1140) 로 


га 55, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 중 심 지 역 8 기 준 개수 미만인 경우, 복 수 의 
зае 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한 다. =, Я1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 에 서 = 
до) 555 조 정 시키기 위한 조정 999 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 을 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한다. 
제 제어 처 리 부 (1220) 에 서 생 성 된 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 은 합성 제어 처 리 부 (1150) 를 + 내 
(1121 내지 1126) 로 입 력 된 다. 이에, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 는 각 각 에서 촬 영 된 제 1 
У 1 내지 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 2 해 상 도 로 조 정 하고, 제 3 해 상 도 로 조 정 된 제 1 내지 제 6 조 
(1140) 로 출 력 한다. 
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(1100) 가 #42 (с4)9| 있고, а 시 점 에 중 심 지 역 (00 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 개 수 가 중심 
леле 이 상 으로 БЕРЕЛ 복 수 의 영상 중 제 3 

개 수 에 비해 많 도록 한다. 그리고, 이 동 체가 탐 지 된 영 상 들 각 각 을 조정할 조정 영 상 들 중, 일 부 를 ма 

로 조 정 하는데, 상 술 한 바와 같이 제 1 해 상 도 로 조정 
= 


5 되는 
, 앞에서 설명한 Ах) (рА)6| 1 제 1 해 상 도 로 조 정 되는 개 수 가 상기 제 1 해 상 도 보다 Л 해 상 도 인 АИ 
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조 정 되는 개 수 에 비해 많 도록 하는데, 중심지 
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이는, 중 심 지 역 (08) 에 경우 적의 주 작 전 지 역 이 아니고, 2349009 비해 4660, 적 000 의 장갑차, 
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가 능 성 이 상 대 적 으로 낮기 때문에, 중 심 지 역 (64) 에 서 탐 지 된 이 동 체 는 표 적 ㅇ 


또한, З ЧІ (СА) 원거리 지 역 (14) 에 비해 상 대 적 으로 종 심 지 역 과 가까운 지 역 으로서, 원거리 지 역 (1.) 어 
비 해 서 는 상 대 적 으로 위 험 도 가 높다. 이에, 원거리 지 역 (1[4) 에 서는 모든 영 상 에 대해 제 2 해 상 도 로 조 정 하지만, 
중 심 지 역 (64) 의 경우 이 동 체 가 기 준 개수 이 상 으로 탐 지 되면 일 부 를 제 1 해 상 도 로 조 정 한 다 


합 성 부 (1140) 는 상 술 한 예 시 와 같이 조 정 된 제 1 내지 제 6 조 정 영 상 을 이 을 생 성 한다. 이때, 합성 
부 (1140) 는 예컨대 제 1, 42, 43, 제 4, 제 5, 제 6 조 정 영 상 순 으로 나 열 하 도록 АА 수 있다. 이에 제 1 내지 
제 6 조 정 영 상이 합 성 된 합 성 영상 =, 파 노 라 마 의 992 (Рапогашїс 10886, Рапогаш с уізіоп)о) 생 성 된다. 


도 6 은 본 발 명 의 실 시 예 에 따른 감 시 방 법 을 나타낸 순 서 도 이다. 


= 


이하, 도 1 내지 = бе 참 조 하여, 본 발 명 의 실 시 예 에 따른 감 시 방 법 에 대해 설 명 한 다 . 이때, 앞에서 설명한 
내 용 과 중 복 되는 내 용 은 생 략 하거나 간략히 설 명 한 다. 


이때, 감 시 기 (1100) 가 6 개의 카 메 라 를 포 함 하고, 종 심 지역 용 기 준 개 수 는 2 개, 중 심 지 역 8 기 준 개 수 는 5 개 
인 경 우 를 예 를 들어 설 명 한 다. 


종 심 지 역 (2&) 이 결정 또는 설 정 되면, 통제 제어 처 리 부 (1220) 는 상기 А] х] (А) 이 용 하 여 ЯРА) я) 9 (УЛ) = 
설 정 한 다 (6110). 그리고, 통제 제어 처 리 부 (1220) 는 ДАХА (МА) 2 4А] 9 (0А), = (СА) 및 원거리 Я 
역 (14) 으 로 분 할 한 다 (6120). 다 음 으로, 감 시 기 (1100) 를 이 동 시 킨 다 (6130). 감 시 기 (1100) 는 통 제 기 (1200) 의 조종 
ја. 
за 


(1210) 로 부터 전 달 된 주 행 경 로 에 따라 자 율 주 행 될 수 있다. 물론, 감 시 기 (1100) 의 Хо] 운 용 자가 직접 탑승 
용 자 가 직접 차 량 을 직접 주 행 시 킬 수도 있다. 


감 시 기 (1100) 의 이 동 이 시 작 되면, 감 시 기 (1100) 의 위 치 를 추 적 하여 상기 감 시 기 (1100) 가 ЖАТА (МА) 내에 91 
는 지 를 판 단 한 다 (6140). =, 감 시 기 (1100) 의 이 동 이 시작된 후부터, 통제 제어 처 리 부 (1220) 는 감 시 기 (1100) 가 
현재 감 시 지 역 (10) 내에 있는지 여 부 를 실 시 간 으로 파 악 한 다. 

이때, 감 시 기 (1100) 가 ЯМА) 내에 있지 않은 것으로 감지 또는 판 단 되 면 (아니오), 통제 제어 처 리 부 
(1220) 는 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 대한 동작 신 호 를 송 신 하 지 않 
는다. 그리고 감 시 기 (1100) 는 계속 이 동 한 다 (6130). 


그러나, 감 시 기 (1100) 가 감 시 지 역 (10) 내에 있는 것으로 감지 또는 판 단 되 면 ( 예 ), 통제 제어 처 리 부 (1120) 는 합 
성 제어 처 리 부 (1150) 로 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 대한 동작 신 호 를 송 신 한다. 이에 제 1 내 
지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 이 동 작 되어, 각 카 메 라 (1121 내지 1126) 라 로부터 영 상 이 촬 영 된 다 (6200). 
그리고 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 으로부터 촬 영 된 영 상 은 탐 지 부 (1130) 로 전 달 되 며 , 탐 지 부 
(1130) 는 전 달 된 ЧАН 이용 또는 분 석 하 여 이 동 체 를 탐 지 한 다 (6200). 


감 시 기 (1100) 가 53545194 (МА) 내에 있는 것으로 판 단 되 면 , 통제 제어 처 리 부 (1220) 는 감 시 기 (1100) 의 а 위 치 를 
추적 또는 어 디 인 지 를 파 악 하 고 (6300), 감 시 기 (1100) 의 현 위 치 기가 어디 인 지 에 따라 조정 명 령 을 생 성 한 다. 

예컨대, 감 시 기 (1100) 가 현재 원거리 4914091 있는 것으로 감지 또는 판 단 된 경 우 (6400), 통제 제어 처 리 부 
(1220) 는 복 수 의 조정 명령 =, 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 을 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한 다 (6420). 


이렇게 제 1 내지 제 6 조정 명 령 이 생 성 되면, 이를 감 시 기 (1100) 의 합성 제어 처리 
당 


합성 제어 처 리 부 (1150) 는 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 해 8-9 입 력 한 다. 이에, 
제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 는 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 에 따라 각 각 에 서 촬 영 된 제 1 내지 제 6 영 상 을 я 
3 해 상 도 로 조 정 하 고 (6800), Яо Ае 조 정 된 제 1 내지 제 6 조 정 영 상 을 합 성 부 (1140) 로 출 력 한 다 


부 
다른 예로, 감 시 기 (1100) 가 현재 종 심 지 역 (04) 에 있는 것으로 감지 또는 판 단 된 경 우 (6500), 통제 | 처 리 부 

20) 는 = 개의 이 동 체 가 탐 지 되 었 는 지 에 따 라 (6510) 조정 명 령 을 생 성 한다. =, 291519) (А) =, а 시 점 에 
қ 기 (1100) 가 위 치 된 지 점 에서, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이동 탐 지 개 수 가 종 심 지 역 용 기 준 개수 이상인 
여 부 에 따 라 (5510), 조정 명 령 을 생 성 한다. 
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생 성 된 제 1 내지 46 조정 명령 
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ж 다른 예로, 감 시 기 (1100) 가 현재 중 심 지 역 (04) 에 있는 것 
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감 시 기 (1100) 가 위 치 된 지 점 에서, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐지 


된다. 이어 는 
제 6 영 상 을 제 3 해 상 도 로 조 정 하 고 (6800), 제 2 해 상 도 로 조 정 된 제 1 내지 제 6 조 정 영 상 은 $ 
다. 


등 록 특허 10-2312933 


우 ( 예 ), 제 1 
로 생 성 되는 
명 령 의 개 수 가 ізден 생 성 되는 조정 명 령 의 개 수 에 비해 많 도록 한다. 그리고, 이 동 체가 탐지 또는 
된 영 상 을 조정할 조정 명 령 을 제 1 해 상 도 로 생 성 한다. 


들어, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 종 심 지 역 용 기 준 개 수인 2 개 이상인 
а = 일 부 를 제 1 해 상도, 나 머 지 를 제 3 해 상 도 로 생 성 한 다 (6520). 이때, 제 1 해 상 


경 
= 
= 


대, 제 1 및 제 2 카 메 라 (1121, 1222414 촬 영 된 


о 
2 영 상의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 명 령 인 제 1 및 42-84 848 제 1 해 상 도 로 생 성 한다. 그리고, 나머지 513 
| 


제 6 카 메 라 (1123 내지 1126044 88% 제 3 내지 제 6 영 상의 해 상 도 를 조 정 시킬 명 령 인 
중, 2 개 예컨대 хз 및 제 4 조정 명 령 을 제 1 해 상 도 로 생 성 하며, 제 5 및 제 6 조 정 명 령 을 제 3 해 상 도 로 생성 


은 감 시 기 (1100) 의 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 송 신 되 고, 합성 제어 처 리 부 (115 
= 41 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 해 당 하는 조정 명 령 을 입 력 한다. 이에, 제 1 내지 제 4 카 메라 
1 내지 1124) 각 각 은 제 1 내지 제 4 조 정 명 령 에 따라 제 1 내지 제 4 영 상 을 제 1 해 상 도 로 조 정 하고, 제 5 및 제 6 
2101125, 1126) 각 각 은 제 5 및 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 5 및 제 6 영 상 을 제 3 해 상 도 로 조 정 한 다 (6800). 
고, 이렇게 조 정 된 제 1 내지 제 6 조 정 영 상 을 합 성 부 (1140) 로 출 력 한다. 

Ех 


‚ 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 종 심 지역 8 기 준 개 수인 3 개 미만인 


우 , 제 1 내지 제 


ын лі Я 
ЗА 각 각 에 대한 제 1 내지 46-4 명 령 을 22 а и 그리고, 통제 제어 처 리 부 
8 


0) 에 서 생 성 된 제 1 내지 яїб 5 
)= 입 력 된다. 이에, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 는 각 각 에서 заа А1 내지 제 6 영 상은 제 1 내지 
조정 명 령 에 따라 제 2 해 상 도 로 조 정 하 고 (6800), 제 3 해 상 도 로 조 정 된 제 1 내지 제 6 조 정 영 상 은 합 성 부 (114 


판 단 된 경 우 (6600), 통제 제어 처리 
=, 중 심 지 역 (04) 중, а 시점 
상 


지 개 수 가 중 심 지 역 용 기 준 개 수 © 


220) 는 몇 개의 이 동 체 가 탐 지 되 


о. 
지에 прер(5610) 조정 
된 


여 부 에 따 라 (8610), 조정 명 령 을 생 성 한 다 (6620). 


들어, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 중 심 지 역 8 기 준 개 수 인 5 개 이상인 경 우 ( 예 ), 31 
제 6 조 정 명령 중 일 부 를 제 1 해 상도, 다른 일 부 를 제 2 해 상도, 나 머 지 를 제 1 해 상 도 로 생 성 한 다 (6620). 이때, 

는 조정 명 령 의 개 수 가 제 1 및 제 3 해 상 도 로 생 성 되는 조정 명 령 의 개 수 에 비해 많 도록 한다. 
제 3 해 상 도 로 생 성 되 는 조정 명 령 의 개 수 가 제 1 해 상 도 로 생 성 되는 조정 명 령 의 개 수 에 비해 적 도 록 하는 
바 람 직 하다. 또한 이 동 체 가 탐지 또는 감 지 된 영 상 들 중 적어도 하 나 가 제 1 해 상 도 로 생 성 한다. 
된 


으로부터 이 동 체 가 탐지 
999 제 1 및 зр 
제 3 내지 제 6 영 상 중 일 
대 제 3 내지 제 5 영 상의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 명 령 인 МЗ 내지 제 5 조 정 945 제 2 해 상 도 로 생성 

고, 나머지 제 6 카 메 라 (1126) 에 서 촬 영 된 제 6 영 상의 해 상 도 를 조 정 시키기 위한 명 령 인 제 6 조 정 명 령 을 제 3 해 
로 

된 


대, Я1 내지 제 5 카 메 라 (1121 내지 1125) 에 서 촬영 1 
‚ 제 1 내지 제 5 영 상 중 일부 예컨대 제 1 및 제 2 영 상의 해 상 도 를 조 정 시 р ] 
#18} == 생 성 한 다. 또한, 제 3 내지 #6 카 메 라 (1123 내지 11260414 촬영 


생 성 한다. 


Я 내지 제 6 조정 чае 감 시 기 (1100) 의 합성 제어 처 리 부 (1150) 로 송 신 되고, 합성 제어 처 리 부 (115 
А: 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 각 각 에 해 당 하는 조정 = 입 력 한 다. 이에, 제 1 및 제 2 카 메라 
1, 1122) 각 각 은 제 1 및 제 2 조 정 명 령 에 따라 제 1 및 제 2 영 상 을 제 1 해 상 도 로 조 정 하고, 제 3 내지 제 5 카 메라 
3 내지 1125) 각 각 은 제 3 내지 제 5 조 정 명 령 에 따라 내지 제 5 영 상 을 제 2 해 상 도 로 조 정 하며, 제 6 카 메라 
6) 은 제 6 조 정 명 령 에 따라 제 6 영 상 을 제 3 해 상 도 로 조 정 한 다 (6800). 그리고, 이렇게 조 정 된 제 1 내지 제 6 = 
же 합 성 부 (1140) 로 출 력 한 다. 


만, 탐 지 부 (1130) 에 서 탐 지 된 이 동 체 의 탐 지 개 수 가 중 심 지 역 용 기 준 개 수 인 5 개 미만인 경 우 (아니오), 제 1 
516 영상 각 각 에 대한 Е 내지 제 6 조 정 848 모두 제 2 해 상 도 로 생 성 한 다 (6700). 그리고, 통제 제어 А 
(1220) 에 서 생 성 된 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 은 합성 제어 처 리 부 (1150) 를 통해 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1126) 로 

|, 제 1 내지 제 6 카 메 라 (1121 내지 1126) 는 제 1 내지 제 6 조 정 명 령 에 따라 각 각 에서 촬 영 된 제 1 내 
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